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АЛГОРИТМІЧНІ ТА ПРОГРАМНІ КОМПОНЕНТИ САПР ПРИСТРОЮ НА 
ОСНОВІ ДЕЗАКСІАЛЬНОГО ПОВЗУННОГО МЕХАНІЗМА ТА ЙОГО 
ЗАСТОСУВАННЯ В МАШИНАХ ЛЕГКОЇ ПРОМИСЛОВОСТІ 
Студ. Ю.В. Мельник, гр. МгІТ-1-15 
Наук. керівник проф. В.Ю. Щербань  
Київський національний університет технологій та дизайну 
Мета роботи кинематичний та динамічний аналіз роботи кривошипно-повзунного 
механізма компенсатора натягу основи та тканини (рис.). 
 
Рисунок – Кінематична схема 
 
Рівняння замкнутого векторного контура  



















Знайдемо першу похідну по часу, для чього продиференціюємо останню систему 















Знайдемо першу похідну по часу, для чього продиференціюємо останню систему 



















Вирішуємо сумісно ці три системи рівняннь, та отримаємо залежності  
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